Do czego to stuzy?
Licznik nie ma baterii ani czujnika
obrotow kota, a zasilanie i informacjg
o predkosci pobiera z dynama rowerowe-
go wbudowanego w piaste. Konstrukcja
lekkiego niedrogiego i wodoszczelnego
uktadu w domowych warunkach wymaga
pewnych kompromisow, dlatego ten licz-
nik rowerowy nie ma zadnego przycisku
i predkos¢ wyswietla wytacznie w czasie
jazdy. Ustawienie rozmiaru kota odbywa
si¢ przez (jednorazowe) podiaczenie licz-
nika do przej$ciowki USB/RS232 TTL.
Najwazniejsze zalozenie to skrajny
minimalizm i niska cena elementdéw, ale
metode pomiaru predkosci mozna roz-
wing¢, dodajac wigkszy wyswietlacz
i dopisujac dodatkowe funkcje. Niska
czestotliwos¢ napigcia generowa-
nego przez dynamo wbudowane

w piaste wymusza zastosowanie syp

pojawi¢ si¢ na wejsciu podczas montazu.
Dioda Zenera D2 zabezpiecza stabiliza-
tor IC1 i kondensatory C7 oraz C8 przed
nadmiernym napigciem wejSciowym,
ktore moze zosta¢ wygenerowane przez
nieobcigzone dynamo.

Napigcie przemienne z dynama rowe-
rowego ma czestotliwos¢ proporcjonalng
do predkosci obrotowej kota. Uktad R3,
D4, C9 i R4 formuje impulsy o takim
samym okresie jak napigcie zasilajace,
by mikrokontroler IC2 modglt zmierzyé
czestotliwo$¢ napigcia zasilajacego. Ele-
menty R3 i D4 ograniczaja napiecie do
wartos$ci bezpiecznej dla mikrokontrolera
zasilanego napieciem 3,3V, a C9 i R4 to
dolnoprzepustowy filtr przeciwzaktoce-
niowy. Czgstotliwo$¢ tego filtru zosta-
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warto$¢ szczytowa
napiegcia jest wyzsza
niz minimalne napig-
cie wysokiego stanu
logicznego  (VIH
w karcie katalogo-
wej mikrokontrole-
ra) i nizsza niz maksymalne dopuszczal-
ne dla danego mikrokontrolera napigcie
na pinie (Vdd + 0,3V). Kondensatory
C7 i C8 s3 buforem energii dla uktadu
pomigdzy kolejnymi okresami napigcia
z dynama. W czasie postoju wyswietlacz
LCD1 jest wygaszony, poniewaz energia
zgromadzona w kondensatorach C7, C8
i C5 wystarcza do zasilania uktadu tylko
przez nieco ponad sekundg. Na podstawie
rozmiaru kota i czestotliwosci impulséw
na linii SPEED mikrokontroler wylicza
chwilowa predkos¢ roweru 1 wyswietla ja
na wys$wietlaczu LCD1.

Kondensator C6 filtruje napigcie zasi-
lania IC2, a R1, R2 i C3 to zalecany przez
producenta uktad resetu mikrokontrolera.
Oscylator kwarcowy Q1 i kondensatory
C1 1 C2 to podstawa czasu umozliwiajgca
doktadny pomiar predkosci. Wbudowany
w mikrokontroler oscylator RC okazat si¢
bowiem niewystarczajaco doktadny. Przy-
porzadkowanie potgczen pomigdzy IC2

a LCD1 jest wymuszone checig uprosz- zaprogramowaniu uktad
czenia projektu PCB. jest gotowy do pracy

Timer 1 mikrokontrolera skonfiguro- 1 mozna podtaczyé go do
wany w trybie Gate Toggle Mode i tak- dynama.

towany sygnalem oscylatorem QI mierzy
okres sygnalu na pinie 15. Rdzen mikro-
kontrolera dla oszczednosci energii jest
rowniez taktowany 32kHz i przetaczany
jest na wickszg czestotliwos¢ wylgcznie
na czas obliczania predkosci i aktualiza-
cji wyswietlacza. Dodatkowo do sygnatu
SPEED podiaczony jest pin 18, to jest
pin odbiorczy USART, ktorym mikro-
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kontroler w trybie
ustawiania roz-
miaru kota odbie-
ra obwdd podany
w centymetrach.

Montaz i uruchomienie
Montaz odbywa si¢ standardowo, roz-
mieszczenie elementdow pokazano na
rysunku 3. Najpierw nalezy zamontowaé
pig¢ zworek, nastgpnie elementy SMD,
a na koncu wyswietlacz LCD. Zworki
i wyswietlacz montuje si¢ po przeciwnej
stronie PCB niz elementy SMD. Zlacza
programowania i 2-pinowego zlacza wej-
Sciowego nie montuje sie, jezeli uktad ma
zosta¢ umieszczony w obudowie.
Rozktad wyprowadzen zlacza pro-
gramowania PROG jest
kompatybilny z progra-
matorem PICkit3 (z pomi-
nigciem zbednego w tym
przypadku pinu AUX). Po

Po montazu i zaprogra-
mowaniu mikrokontrolera,
w celu ustawienia rozmia-
ru kota, nalezy podigczyc
uktad do przejsciowki USB-
-UART (GND przejsciow-
ki do pinu 2 zlagcza SUP
a TX przejsciowki do pinu 1
ztacza SUP). W stanie spo-
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czynku na pinie

TX przejsciowki obecne jest
napigcie 5V, ktorym zasilany
jest licznik. Po wykryciu podania napigcia
statego, trwajacego dluzej niz 5 sekund,
uktad przechodzi w tryb programowa-
nia, co sygnalizowane jest wyswietleniem
aktualnej warto$¢ obwodu kota w centy-
metrach. Wys$wietlacz ma tylko 2 pozy-
cje dlatego obwod kola wyswietlany jest
Jjako liczba szesnastkowa w centymetrach.
(0...255cm). Licznik rowerowy oczekuje
wtedy na jeden bajt przestany z predkos-
cig 1200 bodow bez bitu parzystosci.

Nie ma zadnego protokotu zabezpie-
czajacego przed wpisaniem niepoprawne;j

Wykaz elementéw D4............ dioda Zenera 2,7V Minimelf
IC1 .. ... MCP1703CB SOT23

RURA.................. ... 10k 0603

R? 4700 0603 G2 ........... PIC16LF1906-I/SS SSOP28

T e LD LcD20

C1C2 e, 12.50F 0603 HOG oo PINHD-1X5

C3.04 C6.C9 100n 0603 Q.o kwarc 32768Hz TC26H

C5.C7.08 oo 100 0805 SUP....... PINHD-1X2

Dl MBR0520LT SOD123 .

i in Jest dostepny
D2............. dioda Zenera 12V Minimelf jako kit szkolny AVT-3148.
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warto$ci, poniewaz dynamo rowerowe
nigdy nie dostarcza napigcia statego, tryb
ustawiania rozmiaru nie zostanie przypad-
kowo wiaczony.

Po dolutowaniu przewodu, ktorym licz-
nik zostanie podigczony do dynama, nale-
zy uklad wltozy¢ do obudowy (fotografia
4). Moze to by¢ obudowa wydrukowana
na drukarce 3D. Otwor, przez ktory wpro-
wadzony jest przewod, nalezy koniecznie
uszezelni¢ malg iloscig gestego kleju, zeby
pozniej nie wyptyngla nim zywica (foto-
grafia 6). Nastgpnie trzeba obudowe stabil-
nie ustawi¢ w pozycji poziomej (fotografia

7) i zala¢ bezbarwng zywicg epoksydowa.
Kiedy zywica zwigze, mozna zainstalowac

licznik na kierownicy rowe-
ru np. za pomocg elastycznej
opaski, gumowego oringu ze
sklepu hydraulicznego jak na
fotografii 8.

Uktad zalany zywica
jest dobrze chroniony przed
warunkami zewnetrznymi, ale
jej powierzchnia moze wyma-
ga¢ polerowania z powodu
woskow wytracajacych si¢ na
powierzchni w czasie wiaza-

nia zywicy. Z zywicami nalezy obchodzié
si¢ ostroznie, bo za duza ilo$¢ utwar-

dzacza moze zniweczy¢ efekty
pracy lub nawet doprowadzic¢
do samozaptonu. Utwardzo-
na zywica moze mie¢ inny
wspoélczynnik rozszerzalnosci
termicznej niz laminat PCB
i wtedy kazda zmiana tempera-
tury otoczenia bedzie powodo-
wata mechaniczne naprezenia
w urzadzeniu.
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